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Баштові крани з шарнірно-зчленованою стріловою системою використовуються для 
висотного будівництва[1]. Стрілова система таких кранів складається з основної та 
допоміжної секцій (рис.). Основна секція з’єднана з баштою шарніром і повертається 
відносно нього з іншого боку до неї приєднана допоміжна секція, яка знаходиться завжди в 
горизонтальному положенні за рахунок приєднаного чотириланкового механізму. По 
допоміжній секції стріли рухається вантажний візок. Така конструкція стрілової системи 
дозволяє будувати основну частину споруди використовуючи великий виліт, а висотну час-
тину – з піднятою основною секцією стрілової системи. Зміна вильоту в таких кранах 
виконується при переміщеннях стрілової системи та вантажного візка. Тому в роботі визна-
чено оптимальний закон зміни вильоту за сумісної роботи механізмів підйому стрілової сис-
теми та переміщення вантажного візка. Вибрана динамічна модель яка представляє собою 
механічну систему з трьома ступенями вільності де за узагальнені координати прийнято ку-
тову координату переміщення основної секції стрілової системи та лінійні координати 
переміщення центрів мас вантажного візка та вантажу. На основі рівняння Лагранжа другого 
роду визначені закони руху цієї системи.  
Для оптимізації зміни вильоту 
вибрано енергетичний критерій, що являє 
собою суму потужностей механізмів 
переміщення стрілової системи та ван-
тажного візка, який записано у вигляді 
інтегрального функціоналу. 
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де 
α
M – рушійний момент переміщення 
основної секції стрілової системи; 
x
Q – 
рушійна сила переміщення вантажного 
візка; x,α – координати переміщення 
основної секції стрілової системи та вантажного візка відповідно. 
Таким чином поставлена та вирішена варіаційна задача визначення оптимально-
го режиму руху сумісної роботи двох механізмів зміни вильоту баштового крана з 
шарнірно-зчленованою стріловою системою. Для визначення оптимальних законів ви-
користаний наближений чисельний метод колокацій [2,3]. Результати проілюстровані 
графічними залежностями. 
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Рис.1. Шарнірно-зчленована стрілова система: 
1 – основна секція; 2 – допоміжна секція;  
3 – вантажний візок 
